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Primeiro Desafio Seguidor de Linhas :  Escreva um programa que faça o seu robô seguir uma linha.
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Qual foi a parte mais difíci desse desafio?



Experimente-o em linhas que  têm  diferentes  graus de ondulações.  Qual o tipo de linha que melhor funcionou a sua promação?


Segundo Desafio Seguidor de Linhas :
A. Escreva um programa que faça o seu robô seguir uma linha e que pare quando o sensor de toque for acionado.


O que você tem que mudar  no código seguidor de linha 1?


B. Escreva um programa que faça o seu robô seguir uma linha e que pare depois de ir a uma determinada distância.

O que você tem que mudar  no código do primeiro desafio ?  (Dica : Para terminar esse desafio, você precisará saber o quanto que a suas rodar irão girar.Para isso é utilizado  um sensor de rotação junto com os motores.)


Revisão:

1) Qual parte da linha que o robô seguiu?Meio ou Canto?



2) Porquê você utilizou um bloco switch para seguir a linha?  



2) Porquê você usou o loop para seguir a linha?
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Controlling the EV3 Motors 



 
• Instructing the robot to move and turn is accomplished by the Large Motors which rotate 



in a predetermined direction where positive amount of power (e.g. 75), will cause a 
clockwise rotation and negative power (e.g., -45) will cause a counter-clockwise 
rotation. 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
NOTE: the same concept applies the medium motor. 
 
 
• All examples used  in this document assume the robot  



configuration and motor is mounted as shown. 



 



B - Motor 



C - Motor 



Positive Power (+60) 



Negative Power (-60) 
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